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Gli elevati vantaggi operativi legati all’utilizzo di un velivolo senza equipaggio, sia per 
missioni in ambito civile che militare, e lo sviluppo di nuove tecnologie volte a 
permetterne la fattibilità tecnica, rendono lo studio di sistemi di controllo un argomento 
di grande attualità. 
L’obiettivo principale del presente lavoro di tesi è l’implementazione di un sistema di 
controllo per velivoli senza pilota, capace di orientare ogni elemento del gruppo lungo 
una prefissata direzione e prevenire eventuali collisioni, facendo uso di limitate 
informazioni circa lo stato degli altri velivoli. 
Viene presentata una legge di controllo non lineare basata sul concetto del potenziale di 
Lyapunov e per ogni velivolo viene considerata una dinamica semplificata. 
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